OMmRON

R88L-EC-FW/GW-[]

Moteur linéaire Accurax

Nouveaux moteurs linéaires avec efficacité
optimisée
Moteurs a noyau en fer pour opérations a vitesse
et a rendement élevés et moteurs sans noyau en
fer pour applications a dynamique élevée exemptes
d’engorgements. Le moteur et les familles offrent
une performance et une précision sans égale.
* Types de moteur sans noyau ou avec noyau
en fer disponibles
¢ Positionnement précis a dynamique élevée
¢ Moteurs a noyau en fer dotés d’un design plat
et compact
* Moteurs sans noyau en fer avec excellent rapport
force / poids
¢ Rail magnétique au poids optimisé
* Connecteurs et capteur Hall numériques en option
¢ Capteurs de température inclus

Puissances

¢ Moteurs a noyau en fer— 48 a 760 N
(force pic 2 000 N)

¢ Moteurs sans noyau en fer — 29 a 423 N
(force pic 2 100 N)

Configuration du systéme

(Reportez-vous au chapitre sur les servodrivers)

Modeéles de servodrivers Accurax G5
EtherCAT et analogiques / & impulsions

Bobine de moteur
R88L-EC-GW Bobine de moteur

R88L-EC-FW

Capteur
Hall Capteur
temp.

% Puissance

Rail magnétique
R88L-EC-FM

Puissance

ez e Codeur

Rail magnétique
R88L-EC-GM

Moteur linéaire sans noyau en fer Moteur linéaire a noyau en fer
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Combinaison moteur linéaire / servodriver

Servodriver linéaire
Bobine de moteur linéaire Modeéle Accurax G5 EtherCAT Modgle Accurax G5 analogique /
a T
Type no'::l’i’:;e Force pic Modgle 230V 400 V 230V 400 v
48N | 105N R88L-EC-FW-0303-ANPC R8BD-KNO2H-ECT-L | R88D-KNOBF-ECT-L R88D-KTO2H-L R88D-KTOBF-L
96N | 210N R8BL-EC-FW-0306-ANPC R8BD-KNO4H-ECT-L | R88D-KN10F-ECT-L R88D-KTO04H-L R88D-KT10F-L
160N | 400N R88L-EC-FW-0606-ANPC RBBD-KNOBH-ECT-L | R88D-KN15F-ECT-L R88D-KTO8H-L R88D-KT15F-L
RBBL-EC-FW-[] 240N | 600N | Sobine sans R88L-EC-FW-0609-ANPC R88D-KN10H-ECT-L | R88D-KN20F-ECT-L R88D-KT10H-L R88D-KT20F-L
Moteurs a noyau en fer connecteurs
320N | 800N RBBL-EC-FW-0612-ANPC R8BD-KN15H-ECT-L | R88D-KN30F-ECT-L R88D-KT15H-L R88D-KT30F-L
608N | 1600 N R8BL-EC-FW-1112-ANPC RBBD-KN15H-ECT-L | R88D-KN30F-ECT-L R88D-KT15H-L R88D-KT30F-L
760N | 2000 N RBBL-EC-FW-1115-ANPC R8BD-KN15H-ECT-L | R88D-KN30F-ECT-L R88D-KT15H-L R88D-KT30F-L
/ 48N | 105N R88L-EC-FW-0303-APLC R8BD-KNO2H-ECT-L | R88D-KNOBF-ECT-L R88D-KTO2H-L R88D-KTOBF-L
96N | 210N R88L-EC-FW-0306-APLC RBBD-KNO4H-ECT-L | R88D-KN10F-ECT-L R88D-KTO4H-L R88D-KT10F-L
160N | 400N A R88L-EC-FW-0606-APLC R88D-KNOBH-ECT-L | R88D-KN15F-ECT-L R88D-KTO8H-L R88D-KT15F-L
230V / 400V 240N | 600N Egr?::zg‘ﬁ:g R8BL-EC-FW-0609-APLC R88D-KN10H-ECT-L | R88D-KN20F-ECT-L RB88D-KT10H-L R88D-KT20F-L
320N | 800N RBBL-EC-FW-0612-APLC R8BD-KN15H-ECT-L | R88D-KN30F-ECT-L R88D-KT15H-L R88D-KT30F-L
608N | 1600N R8BL-EC-FW-1112-APLC R8BD-KN15H-ECT-L | R88D-KN30F-ECT-L R88D-KT15H-L R88D-KT30F-L
760N | 2000 N R8BL-EC-FW-1115-APLC R8BD-KN15H-ECT-L | R88D-KN30F-ECT-L R88D-KT15H-L R88D-KT30F-L
29N | 100N R88L-EC-GW-0303-ANPS R88D-KNO2H-ECT-L - R88D-KTO2H-L -
58N | 200N R88L-EC-GW-0306-ANPS R88D-KNOBH-ECT-L - R88D-KTO8H-L -
87N | 300N R8BL-EC-GW-0309-ANPS R88D-KN10H-ECT-L - R88D-KT10H-L -
70N | 240N ' R88L-EC-GW-0503-ANPS R88D-KNO2H-ECT-L - R88D-KTO2H-L -
RE8L-EC-GW-[] 140N | 480N Sgr?:;tseaur:: R88L-EC-GW-0506-ANPS R88D-KNO4H-ECT-L - R88D-KT04H-L -
Moteurs sans noyau en fer| 210 N 720 N R88L-EC-GW-0509-ANPS R88D-KNO8H-ECT-L - R88D-KTO8H-L -
141N | 700N R8BL-EC-GW-0703-ANPS R88D-KNO4H-ECT-L - R88D-KTO4H-L -
282N | 1400 N R8BL-EC-GW-0706-ANPS R88D-KNOBH-ECT-L — R88D-KTO8H-L —
423N | 2100 N R88L-EC-GW-0709-ANPS R88D-KN10H-ECT-L - R88D-KT10H-L -
20N | 100N R88L-EC-GW-0303-APLS R88D-KNO2H-ECT-L - R88D-KTO2H-L -
58N | 200N R88L-EC-GW-0306-APLS R88D-KNOBH-ECTL - R88D-KTO8H-L -
87N | 800N R8BL-EC-GW-0309-APLS R88D-KN10H-ECT-L - R88D-KT10H-L -
70N | 240N A R8BL-EC-GW-0503-APLS R88D-KNO2H-ECT-L - R88D-KTO2H-L -
230V 140N | 480N Sgr?::zfe‘l’]‘:g R8BL-EC-GW-0506-APLS R88D-KNO4H-ECT-L - R88D-KT04H-L -
210N | 720N R8BL-EC-GW-0509-APLS R88D-KNOBH-ECT-L - R88D-KTO8H-L -
141N | 700N R8BL-EC-GW-0703-APLS R88D-KNO4H-ECT-L - R88D-KTO4H-L -
282N | 1400 N R8BL-EC-GW-0706-APLS R88D-KNOBH-ECT-L - R88D-KTO8H-L -
423N | 2100 N R8BL-EC-GW-0709-APLS R88D-KN10H-ECT-L - R88D-KT10H-L -

Légende des r nces

Bobine de moteur linéaire

R88L-EC-FW-0303-ANPC

Composant de moteur linéaire Accurax ———
Type de moteur Moteur série

Code | Caractéristiques Code | Caractéristiques de modéle

C | Compact (modeles avec

FW | Bobine de moteur a noyau en fer
noyau en fer)

GW | Bobine de moteur sans noyau en fer

S | Standard (modéles sans
noyau en fer)

Largeur magnétique X
Code | Caractéristiques Connecteur options
03 | Largeur aimant actif 30 mm Code| Caractéristiques
05 | Largeur aimant actif 50 mm NP | Sans connecteur
06 | Largeur aimant actif 60 mm
PL | Avec connecteurs

07 | Largeur aimant actif 70 mm
11 Largeur aimant actif 110 mm

Modgle de bobine N° de révision de conception

Code | Caractéristiques
03 Modeéle bobine 3
06 Modeéle bobine 6
09 Modeéle bobine 9
12 Modeéle bobine 12
15 Modeéle bobine 15

2 Servomoteurs c.a.
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Rail magnétique
R88L-EC-FM-03000-A

Composant de moteur linéaire Accurax J

Type de rail magnétique

Code | Caractéristiques
FM | Rail magnétique & noyau en fer N° de révision de conception
GM | Rail magnétique sans noyau en fer

Largeur magnétique Longueur du rail magnétique en mm
Code | Caractéristiques
03 Largeur aimant actif 30 mm
05 | Largeur aimant actif 50 mm
06 | Largeur aimant actif 60 mm
07 Largeur aimant actif 70 mm
11 Largeur aimant actif 110 mm

Capteur Hall
R88L-EC-FH-NNNN-A

Composant de moteur linéaire Accurax j

Type de capteur Hall

Code| Caractéristiques

FH | Capteur Hall numérique & noyau en fer

GH | Capteur Hall numérique sans noyau en fer

N° de révision de conception

Largeur magnétique L Balise
Code | Caractéristiques
03 Largeur aimant actif 30 mm
05 Largeur aimant actif 50 mm
07 Largeur aimant actif 70 mm
NN Balise

Caractéristiques du servomoteur linéaire

Moteurs a noyau en fer R88L-EC-FW-[] (230 / 400 Vc.a.)

Tension 230/400 V

Modéle de moteur linéaire R88L-EC-FW-| 0303-0] | 0306-] 0606-0] | 0609-01 | 0612-0] 1112-0 [ 11150

Vitesse maximale (100 V) m/s 2,5 2 1

Vitesse maximale (200 V) m/s 5 4 2

Vitesse maximale (400 V) m/s 10 8 4

Force pic*1 N 105 210 400 600 800 1600 2000

Courant pic*1 Arms 3,1 6,1 10 15 20 20 25

Force continue*2 N 48 96 160 240 320 608 760

Courant continu*2 Arms 1,24 2,4 3,4 5,2 6,9 6,5 8,2

Constante de force du moteur N/Arms 39,7 46,5 93

BEMF Vim/s 32 38 76

Constante moteur N /yw 9,75 13,78 19,49 23,87 27,57 41,47 46,37

Résistance de phase Q 5,34 2,68 1,83 1,23 0,92 1,6 1,29

Inductance de phase mH 34,7 17,4 13,7 9,2 6,9 12,8 10,3

Constante de temps électrique ms 6,5 7,5 8

Dissipation de puissance cont. max. w 32 63 88 131 175 279 349

(toutes bobines)

Résistance thermique K/W 2,20 1,10 0,78 0,52 0,39 0,23 0,18

Constante de temps thermique s 110 124 126

Force d’attraction magnétique N 300 [ 500 1020 | 1420 | 1820 3640 [ 4440

Pas du poéle magnétique mm 24

Poids unité de bobine*3 Kg 048 [ 078 131 [ 184 | 237 445 | 545

Poids rail magnétique Kg/m 2,1 3,8 10,5

g_im?ns'i]c)ms plaque de refroidissement |mm 238 x 220 x 10 250 x 287 x 12 371 x 330 x 14
x| x

Méthodes de protection*4 Capteurs de température (KTY-83/121 & PTC 110C), auto-refroidissement

Capteur Hall Numérique (en option)

Classe d’isolation Classe B

Tension du bus max. 560 Vc.c.

Résistance d’isolement 500 Vc.c., min. 10 MQ

Rigidité diélectrique 2750V pouris

Température max. de bobine autorisée 130 °C

Humidité ambiante 20 a 80 % (sans condensation)

Température max. d’aimant autorisée 70°C

"I Température de bobine augmentant de 6 K/s.

"2 Valeurs de température de bobine 2 100 °C et d’aimants a 25 °C. L'unité de bobine doit étre associée aux tailles de plaques de refroidissement données dans
le tableau et un courant d’air de 2,5 m/s (25 °C) doit étre appliqué.

"3 Poids sans connecteur et cable.
"4 12| doit &tre défini correctement pour les applications & courant élevé.
Toutes les autres valeurs a 25 °C (10 %).
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Caractéristiques force-vitesse

R88L-EC-FW-0303-AxxC R88L-EC-FW-0306-AxxC
Courbe F-V a 90 % Ubus et bobines a 100 °C Courbe F-V a 90 % Ubus et bobines a 100 °C
N N
120,0 250,0
1000 Fonctionnement pic Fonctionnement pic
g 5 \
\ - _ _ 200,0 T
H —— = 4 T = ——
80,0 - \ _‘ \‘
\ ! 150,0 -
60,0 . ! ; :
) \
g N . \
oo = — \ 1000 +—— S N
| — = - -
Fonctionnement ‘.‘ . A N Fonctionnement \"‘" —~ . N
continu .\ — N 50,0 continu . - _ ~
20,0 D = < ' s ~ . ~
. ~. N . ~ ~
. ~ N kS N ~
0,0 T — T T T T T 0,0 - — T T T T T
0 2 4 6 8 10 12 14 mis 0 2 4 6 8 10 12 14 mis
Bus 325 Vc.c.'!  — — Bus 560 Vc.c.”? - - - - Bus 160 Vc.c.”} Bus 325 Ve.c.'! — — Bus 560 Vc.c.2 - - - - Bus 160 Vc.c.”3
R88L-EC-FW-0606-AxxC R88L-EC-FW-0609-AxxC
Courbe F-V 2 90 % Ubus et bobines 4 100 °C Courbe F-V & 90 % Ubus et bobines 2 100 °C
N N
450,0 7000
Fonctionnement pic Fonctionnement pic
400,0 600,0
\ N 500,0 : \
300,0 \ } \ \ |
\ \ A
250,0 400.0 . T
v \ \ A \
200,0 N A\ 300,0 \
\ \ N \ N
150,0 —— < — - . N
— e N 200,0 = s
100,0 T Fonctionnement continu ™, = '\\\ ~ Fonctionnement continu *,™~ = \ A ~
N . -
N ~ ~N
50,0 . — 100,0 n = <
. ~ ~ - * - ~ ~ -
0,0 r — r r r T 0,0 v — r T T T
0 2 4 6 8 10 12 mis 0 2 4 6 8 10 12 mis
Bus 325 Vc.c.™! — — Bus 560 Vc.c.”? - - - - Bus 160 Vc.c.3| Bus 325 Vc.c.! — —Bus 560 Vc.c.’? - - - -Bus 160 Vc.c.®
R88L-EC-FW-0612-AxxC R88L-EC-FW-1112-AxxC
Courbe F-V a 90 % Ubus et bobines a 100 °C Courbe F-V a 90 % Ubus et bobines 2 100 °C
N
900,0 1800,0
Fonctionnement pic Fonctionnement pic
800,0 1600,0 = —
R ﬁ ————— -~
700,0 \ == N 1400,0 \ A\
600,0 | 1200,0 = !
. \ \ \ \ \
500,0 1000,0 ™ Y
\ \ \ *. \ N
400,0 X A 800,0 ~
8 N N - N
300,0 -0 600,0 —
R N Fonctionnement R e e N
200,0 T Egnctionnement continu AN I ~ 400,0 Teonting *, s
100,0 N - > 200,0 . >
! i v N,
N . ~So . ~N
0,0 r — T T T T 0,0 *
0 2 4 6 8 10 12 mis 0 1 2 3 4 5 6 7
m/s
Bus 325 Ve.c.”! — —Bus 560 Vc.c.? - - - - Bus 160 Vc.c.?| Bus 325 Vc.c."! — —Bus560Vc.c.? - ---Bus160Vc.c.d
R88L-EC-FW-1115-AxxC
Courbe F-V 2 90 % Ubus et bobines a 100 °C
N Fonctionnement pic
2100,0
—ﬁ_ _—— ___ -
12800,0 . Ay
1500,0 . !
, v \
N \ \
1200,0 D
. \
N A\
900,0 D
AN <
600,0 " v - - N
Fonctionnement  *_ — =
continu . \
300,0
+ \
N N
0,0
0 1 2 3 4 5 6 7
m/s
‘ Bus 325 Vc.c."! — —Bus 560 Vc.c.’2 - - - - Bus 160 Vc.c.‘3‘

*1 La tension du Bus c.c. correspond a une entrée de tension c.a. (Vacy) de 235 V ou plus.

*2 La tension du Bus c.c. correspond a une entrée de tension c.a. (Vacy) de 400 V ou plus.

*3 La tension du Bus c.c. correspond a une entrée de tension c.a. (Vacn) de 115 V ou plus.

Remarque : La valeur du Bus c.c. est calculée a partir de la formule ci-dessous (ou la chute de tension c.a. est dans le bus c.c.) :
DCBuS = V oy % 2= AV

Servomoteurs c.a.
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Moteurs sans noyau en fer R88L-EC-GW-[] (230 Vc.a.)

Tension 230V

Modeéle de moteur linéaire R88L-EC-GW-[1 | 0303-[] | 0306-[] | 0309-[] 0503-[] | 0506-[] | 0509-[1 | 0703-[] | 0706-[] | 0709-]
Vitesse maximale (100 V) m/s 8 2,2 1,2

Vitesse maximale (200 V) m/s 16 4.4 2,4

Force pic*1 N 100 200 300 240 480 720 700 1400 2100
Courant pic*1 Arms 5 10 15 3,5 71 10,6 5,6 11,3 16,9
Force continue*2 N 29 58 87 70 140 210 141 282 423
Courant continu*2 Arms 1,46 2,92 4,37 1,03 2,06 3,09 1,14 2,27 3,41
Constante de force du moteur N/Arms 19,9 68 124

BEMF Vim/s 16,2 55,5 101,2
Constante moteur N /yw 5,07 7,16 8,78 9,74 13,77 17,13 18,15 25,67 32,02
Résistance de phase Q 55 2,8 1,8 15,9 8 53 15,8 7.9 53
Inductance de phase mH 1,8 0,9 0,6 13 6,5 4,2 28 14 9
Constante de temps électrique ms 0,35 0,8 1,8
Dissipation de puissance cont. max. |W 39 79 111 46 95 140 82 163 247
(toutes bobines)

Résistance thermique*2 K/W 1,81 0,90 0,65 1,26 0,63 0,42 1,04 0,52 0,34
Constante de temps thermique s 36 72 156

Force d’attraction magnétique N 0

Pas du pole magnétique mm 30 42 57

Poids unité de bobine*3 Kg 0,084 [ 0,138 | 0,198 025 | 047 [ 069 055 | 095 1,35
Poids rail magnétique Kg/m 4,8 11,2 24

Méthodes de protection*4 Capteurs de température NTC10k, PTC110C, auto-refroidissement

Capteur Hall Numeérique (en option)

Classe d’isolation Classe B

Tension du bus max. 325 Ve.c.

Résistance d’isolement 500 Vc.c., min. 10 MQ

Rigidité diélectrique 2250V pendant1s

Température max. de bobine autorisée 110°C

Humidité ambiante 20 a 80 % sans condensation

Température max. d’aimant autorisée 70°C

1 Température de bobine en augmentation série 03 de 40 K/s, série 05 de 20 K/s et série 07 de 20 Ks.

"2 valeurs de température de bobine 4 110 °C et d’aimants a 25 °C. Unité de bobine installée sur une surface en aluminium refroidie & I'eau. Attention : Toutes les
autres valeurs a 25 °C. Les valeurs peuvent avoir une tolérance de 10 %.

"3 Poids sans connecteur et cable.
*4 12| doit étre défini correctement pour les applications de surcharge a courant élevé.

Toutes les autres valeurs a 25 °C (10 %).

Caractéristiques force-vitesse

R88L-EC-GW-0303-AxxS R88L-EC-GW-0306-AXxS
Courbe F-V 2 90 % Ubus et bobines a 100 °C Courbe F-V 2 90 % Ubus et bobines a 100 °C
20 20
18 18
16
il Fonctionnement pic 16 il Fonctionnement pic
14 | 14
12 12 I
I i - '
£ 10 | E0 [
8] - AR i i
T Fonctionnement pic [RIC RN Fonctionnement pic
6 | o 6 [ T
F T — . ——_ """
Fonctionnement 1 Fonctionnement 1
2 continu I 2 Tconting I
0 : : : : . 0 : : .
0,0 20,0 40,0 60,0 80,0 100,0 120,0 0,0 50,0 100,0 150,0 200,0 250,0
[N] [N]
\ Bus325Vec ! - - - -Bus 160 Vo2 \ Bus 325 Ve.c. ! - - - - Bus 160 Ve.c.2
R88L-EC-GW-0309-AxxS R88L-EC-GW-0503-AxxS
Courbes F-V a 90 % Ubus et bobines a 100 °C Courbe F-V & 90 % Ubus et bobines a 100 °C
20 6
18
5
16 N Fonctionnement pic
14 I 4 i
12 Fonctionnement pic
& ' 7 '
g0 I ES I
§———= — s-.
Pt - Fonctionnement pic 2 LS
6 = — e
I Ttseall I . Fonctionnement pic
4 = - .l
Fonctionnement ' 1 0 ST
2 —conting | | Fonctionnement continu Ttel
0 : : : : : . 0 : : : .
0,0 50,0 100,0 150,0 200,0 250,0 300,0 350,0 0,0 50,0 100,0 150,0 200,0 250,0 300,0
N] [N]
‘ Bus 325 Vc.c.™! - - - - Bus 160 Vc.c.? ‘ Bus 325 Vc.c.”! - - - - Bus 160 Vc.c.?
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*1 La tension du Bus c.c. correspond & une entrée de tension c.a. (Vac)n) de 235 V ou plus.

*2 La tension du Bus c.c. correspond a une entrée de tension c.a. (Vacyy) de 115 V ou plus.

Remarque : La valeur du bus c.c. est calculée a partir de la formule ci-dessous :

DCBuS = Vo x N2 = AV

R88L-EC-GW-0506-AxxS R88L-EC-GW-0509-AxxS
Courbe F-V a 90 % Ubus et bobines a 100 °C Courbe F-V & 90 % Ubus et bobines a 100 °C
6 6
5 5 \.\
4 i 4
Fonctionnement pic I N
= . - . Fonctionnement pic
£ | R |
2 T 2 S - -
I .l Fonctionnement pic I S~ Fonctionnement pic
; . S 1 T —= —
. | Fonctionnement continu el | Fonctionnement continu RN
0 T T T T T = T T 1
0,0 100,0 200,0 300,0 400,0 500,0 600,0 0,0 100,0 200,0 300,0 400,0 500,0 600,0 700,0 800,0
[N] [N]
\ Bus 325 Vo.o. ! - - - - Bus 160 Vo.0.2 \ Bus 325 Voo, | - - - -Bus 160 Voo 2
R88L-EC-GW-0703-AxxS R88L-EC-GW-0706-AxxS
Courbe F-V a 90 % Ubus et bobines & 100 °C Courbe F-V a 90 % Ubus et bobines a 100 °C
3 3
25 2,5
h '
2 1 2 i
2 ' Fonctionnement Fonctionnement pic v ' Fonctionnement
EVS T [ omn E ST [ conmu
el el Fonctionnement pic
1 LI 1 LI
| Tl Fonctionnement pic | Tl Fonctionnement pic
05 T BRI 05 T B
0 l - 0 T | T — T T . ) :
0,0 100,0 200,0 300,0 400,0 500,0 600,0 700,0 800,0 0,0 200,0 400,0 600,0 800,0 1000,0 1200,0 1400,0 1600,0
[N] [N]
‘ Bus 325 Vc.c.™! - - - -Bus 160 Vc.c.”? ‘ Bus 325 Ve.c.! - - - - Bus 160 Vc.c.”?
R88L-EC-GW-0709-AxxS
Courbe F-V a 90 % Ubus et bobines & 100 °C
3
2,5
.
2 i
w " _Fonctionnement F 1t pic
ENSTT | continu
~
..
1 xS
| AN - Fonctionnement pic
05 T —~
~
| .
0 T T T T |
0,0 500,0 1000,0 1500,0 2000,0 2500,0
N
\ Bus 325 Vc.o. ! - - - - Bus 160 Ve.c.2 |

Servomoteurs c.a.
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Noyau en fer R88L-EC-FW-03[]
Bobine moteur

Modele L1 (mm) L2 (mm) n
R88L-EC-FW-0303-[] 105+0,5 79+0,15/-0,35 1
R88L-EC-FW-0306-[] 153+0,5 127+0,15/-0,35 2

Dimensions de la bobine du moteur avec rail magnétique et capteur Hall (en option)
L1

L2

M4

>
&
Q
\’o«
12,4+0,7
23,9+0,7
5

I 7} T T
I 1 Y]
‘6& e oo
- I
%. S ©
- ©
IS . E
73 Q@
. o
<R N
+0,1 Q &y,
’ 4 & O
28 0.2 | 18,640, %, % Capteur Hall . . B
&‘é’o o@// apteur Hall (en option) Rail magnétique
20,5+0,7| @o,.o /)’@o’ nx 48
® S
+0,15 %, %, 26:05_ 20 48 "
56 —0,35 %, — e Y
%,
%
T
T
%) I
= g 0 ’g\ *
5 gl S S
g & : ®
"
8 o E
4 ] Far} *
. - e § - - ] - -
- / !” I—
Cable de capteur Hall
- A Unité : mm
Caractéristiques du cablage pour moteur avec connecteurs
O‘ 0| Longueur du cable 500+30 1 5 1 5
% o8 o Connecteur en option ——— Longueur du cable 50030 rrrre ] Longueur du cable 500+30
. 5 Fabriqué par Hypertac m Connecteur en option D-sub 9 broches (MALE)
LRRAO6AMRPN182 (MALE) 6> g D-sub 9 broches (MALE) p g
Code article broche : 021.279.1020
Connecteur d’alimentation Connecteur du capteur de température Connecteur de capteur Hall (en option)
N° broche Fil Fonction N° broche Fil Fonction N° broche Fil Fonction
1 Noir-1 Phase U 1 Non utilisé - 1 Marron 5V
2 Noir-2 Phase V 2 Non utilisé 2 Rouge Halu
3 Vert / Jaune Terre 3 Non utilisé 3 Gris Hall V
4 Noir-3 Phase W 4 Non utilisé 4 Jaune Hall W
5 Non utilisé - 5 Non utilisé - 5 Blanc GND
6 Non utilisé - 6 Blanc PTC 6 Non utilisé | Non utilisé
7 Marron PTC 7 Non utilisé | Non utilisé
$°1”:;E“TESE§Z’§;§F“BN 0 8 Vert KTY 8 Non utilisé | Non utilisé
P ' 9 Jaune KTY 9 Non utilisé | Non utilisé
Boitier Blindage - Boitier Blindage

Rail magnétique

Modele L1 (mm) n Poids approximatif (Kg/m)
R88L-EC-FM-03096-A 96 1 21
R88L-EC-FM-03144-A 144 2
R88L-EC-FM-03384-A 384 7

(2,254 12 (LT V) 12
Parp, ste 0%
4Que) o \

©
@

50
40
7

_‘ 27,5 48 ‘ 48 ‘ 48 ‘ 48 ‘ 48 ‘ 48

Moteur linéaire Accurax 7
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Noyau en fer R88L-EC-FW-06[|

Bobine moteur

Modele L1 (mm) L2 (mm) n
R88L-EC-FW-0606-[] 153+0,5 127+0,15/-0,35 2
R88L-EC-FW-0609-[] 201+0,5 175+0,15/-0,35 3
R88L-EC-FW-0612-[] 249+0,5 223+0,15/-0,35 4

Dimensions de la bobine du moteur avec rail magnétique et capteur Hall (en option)

NN L1 N
(=) o - L2 oo
2 © I 3 < T
) QU | A ¥ M4 ©
vS X a Q3 E 4—H‘7 o <
5 Y
| |
%90 ‘ @ | @
N i
\ === _tt--—_J 0 —--—T-T
Capteur Hall (en option) \ Rail magnétique
+0,1 n x 48
40 -0,2
26+0,5 20 48 11
] — >
+0,15 | H‘fﬂ - - - -
80-0,35 ]
! o—- - - fHL
!
Cable de capteur Hall L&
Unité : mm

Caractéristiques du cablage pour moteur avec con

necteurs

Longueur du cable 500+30 1 5
Connecteur en option Longueur du cable 500+30
Fabriqué par Hypertac Connecteur en option
LRRAO6AMRPN182 (MALE) —— 9
Code article broche : 021.279.1020 6 D-sub 9 broches (MALE)
Connecteur d’alimentation Connecteur du capteur de température
Ne broche Fil Fonction N° broche Fil Fonction
1 Noir-1 Phase U 1 Non utilisé -
2 Noir-2 Phase V 2 Non utilisé B
3 Vert/ Jaune Terre 3 Non utilisé -
4 Noir-3 Phase W 4 Non utilisé -
5 Non utilisé S Non utilisé -
6 Non utilisé 6 Blanc PTC
7 Marron PTC
Connecteur homologue : 8 Vert KTY
Type male : LPRAOGBFRBN170 9 Jaune KTY
Boitier Blindage -
Rail magnétique
Modele L1 (mm) n Poids approximatif (Kg/m)
R88L-EC-FM-06192-A 192 3 3,8
R88L-EC-FM-06288-A 288 5
12 S} 5) 12
@ Dgrs o *?e vesse ¥
Plagye, o
I F—— e ———— —&——&°

80
70

OO —-—{®

,%7,7@,

27

48 “4 48 “4 48 “4 48 “4 48

n x 48

L1

A

1
a ° Longueur du céble 500+30
. D-sub 9 broches (MALE)
6 9
Connecteur de capteur Hall (en option)
N° broche Fil Fonction
1 Marron 5V
2 Rouge Hall U
3 Gris Hall V
4 Jaune Hall W
5 Blanc GND
6 Non utilisé | Non utilisé
7 Non utilisé | Non utilisé
8 Non utilisé | Non utilisé
9 Non utilisé | Non utilisé
Boitier Blindage

2

; o o (): %
| O \ g
e

—

0,3+0,1
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OMmRON

Noyau en fer R88L-EC-FW-11[]
Bobine moteur

Modele L1 (mm) L2 (mm) n
R88L-EC-FW-1112-[] 249+0,5 223+0,15/-0,35 4
R88L-EC-FW-1115-[] 297+0,5 271+0,15/-0,35 5

Dimensions de la bobine du moteur avec rail magnétique et capteur Hall (en option)

L1
N~ O~
N (3]
o 39 L2 <
% & d @ M ©
) —| 4 0 ﬁ’
| ‘
Sl 4+ + ‘ %

Capteur Hall (en option)
+0,1
65-0,2 55,6+0,7 Cae
57,5+0,7 26+0,5 20 48 11
+0,15
130 -0,35
B I T
i - B B )
o
! - - . -
Cable de capteur Hall ;,
[ ) -
i
Unité : mm

Caractéristiques du cablage pour moteur avec connecteurs

9€

Rail magnétique

41,10,1

8 Longueur du céable 500+30
[Sageh 1 5 1 5
% o Connecteur en option T~ Longueur du cable 500+30 Soooo Longueur du céble 500+30
9)  Fanusparn o] :
5 iqué par Hypertac Connecteur en option D-sub 9 broches (MALE,
20 LRRAOBAMRPN182 (MALE) 6 —_ 9 D-sub 9 broches (MALE! 6 — 9 ( )
Code article broche : 021.279.1020 sub 9 broches )
Connecteur d’alimentation Connecteur du capteur de température Connecteur de capteur Hall (en option)
N° broche Fil Fonction N° broche Fil Fonction N° broche Fil Fonction
1 Noir-1 Phase U 1 Non utilisé 1 Marron 5V
2 Noir-2 Phase V. 2 Non utilisé 2 Rouge Hall U
3 Vert/ Jaune Terre 3 Non utilisé 3 Gris Hall V
4 Noir-3 Phase W 4 Non utilisé 4 Jaune Hall W
5 Non utilisé 5 Non utilisé - 5 Blanc GND
6 Non utilisé 6 Blanc PTC 6 Non utilisé | Non utilisé
7 Marron PTC 7 Non utilisé | Non utilisé
c teur homol 8 Vert KTY 8 Non utilisé | Non utilisé
onnecteur homologue : " -
Type male : LPRAGSBFRBN170 9 Jaune KTY 9 Non utilisé | Non utilisé
Boitier Blindage Boitier Blindage
Rail magnétique
Modéle L1 (mm) n Poids approximatif (Kg/m)
R88L-EC-FM-11192-A 192 3 10,5
R88L-EC-FM-11288-A 288 5
4]
o Sxq -2 o ssew\aw 12
L plag, o
<) o
“ @[ _ Ty = 1] — 1) _ 1S — 1af «
‘ D & &) R0
=} o
o «
%
A
&8 ,— e — e
] 3
N
1 ! B ® : o
L WL JWL JWL WL JL IS \\T > T
[ J
26 48 ‘ 48 ‘ 48 ‘ 48 ‘ 48 (22)
n x 48 ]
el
o
- L1 -—

Moteur linéaire Accurax



OmRON

Sans noyau de fer R88L-EC-GW-03[ ]
Bobine moteur

Modele L1 (mm) L2 (mm) n
R88L-EC-GW-0303-[] 95,4 78 3
R88L-EC-GW-0306-[] 155,4 138 6
R88L-EC-GW-0309-[] 215,4 198 9
L2
b
o
n x 20 I
o)
0| [Te]
20 35 o 10 ©
235 25,3
=~ Sutacego momace Sutacedo moniae
e R e e — 032 oo
g
o
Moteur avec rail magnétique (n° de commande distinct) 55
55, |
EH o o6 0o o 0o o o o o o o
o
| T 1
: : : 1] [—
o h i ©
[
| ! ! I I
L2 9 0 910 e 9 0. L] 1
21
Moteur avec capteur Hall (en option)
L1
©o o o o o o o o o
Unité : mm
Caractéristiques du cablage pour moteur avec connecteurs
6
5 1 Longueur du cable 1 000+30 1 1 5
Connecteur en option  — 5 Longueur du cable 500+30 ﬁ Longueur du cable 500+30
Fabriqué par Hypertac ama Connecteur en option D-sub 9 broches (MALE)
4 2 SROC06JMSCN169 (MALE) P a— D-sub 9 broches (MALE 6 > 9
3 Code article broche : 021.423.1020 6 9 D-sub 9 broches )
Connecteur dalimentation Connecteur du capteur de température Connecteur de capteur Hall (en option)
N° broche Fil Fonction N° broche Fil Fonction N° broche Fil Fonction
1 Noir Phase U 1 Non utilisé - 1 Marron 5V
2 Rouge Phase V 2 Non utilisé - 2 Rouge Hall U
3 Blanc Phase W 3 Non utilisé 3 Gris Hall V
4 Non utilisé - 4 Non utilisé 4 Jaune Hall W
5 Non utilisé - 5 Non utilisé - 5 Blanc GND
6 Vert Terre 6 Blanc PTC 6 Non utilisé | Non utilisé
7 Marron PTC 7 Non utilisé | Non utilisé
Connecteur homologue : 8 Vert NTC 8 Non utilisé | Non utilisé
Type male : SPOCO6KFSDN169 9 Jaune NTC 9 Non utilisé | Non utilisé
Boitier Blindage - Boitier Blindage -
Rail magnétique
Modele L1 (mm) n Poids approximatif (Kg/m)
R88L-EC-GM-03090-A 90 2 4,8
R88L-EC-GM-03120-A 120 3
R88L-EC-GM-03390-A 390 12
— (e 55
5’5 re——
L1

ji
!

N . e -

nx 30
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OMmRON

Sans noyau de fer R88L-EC-GW-05[]
Bobine moteur

Modele L1 (mm) L2 (mm) n
R88L-EC-GW-0503-[] 123,4 106 3
R88L-EC-GW-0506-[] 207,4 190 6
R88L-EC-GW-0509-[] 2914 274 9
L2 S
+1
nx28 5 Y]
28 12
D45 2 z
3 5,
E ‘ \8~ﬂ; <
[:\9"*49*’*$*’*$”*$*’*$*’*$”’$”’¢”’ 49 % N (?37:%2&?;“;]""‘95 Surface de montage
0 @/‘ W moteur du joug magnétique
Moteur avec rail magnétique (n° de commande distinct) 82
82
=°>°°° ° ° ° ° °°
O | ‘
| | |
| 1 |
Lo P © SRR [® [® D
. S L A S S
Moteur avec capteur Hall (en option) 284
L1
-4 o o o o o o o o o o
© . 232
[Te} | °
L&
Unité : mm
Caractéristiques du cablage pour moteur avec connecteurs
6
5 1 Longueur du cable 1 00030 1 5 1 5
Connecteur en option S~ Longueur du cable 500+30 Longueur du cable 500+30
Fabriqué par Hypertac ama Connecteur en option ama D-sub 9 broches (MALE)
4 5> SROCO06JMSCN169 (MALE) =9 D-sub 9 broches (MALE) =<9
3 Code article broche : 021.423.1020
Connecteur d’alimentation C du capteur de Connecteur de capteur Hall (en option)
Ne broche Fil Fonction N° broche Fil Fonction N° broche Fil Fonction
1 Noir Phase U 1 Non utilisé - 1 Marron 5V
2 Rouge Phase V 2 Non utilisé 2 Rouge Hall U
3 Blanc Phase W 3 Non utilisé 3 Gris Hall V
4 Non utilisé - 4 Non utilisé 4 Jaune Hall W
5 Non utilisé - 5 Non utilisé - 5 Blanc GND
6 Vert Terre 6 Blanc PTC 6 Non utilisé | Non utilisé
7 Marron PTC 7 Non utilisé | Non utilisé
Connecteur homologue : 8 Vert NTC 8 Non utilisé | Non utilisé
Type male : SPOCO6KFSDN169 9 Jaune NTC 9 Non utilis¢_| Non utilisé
Boitier Blindage - Boitier Blindage
Rail magnétique
Modele L1 (mm) n Poids approximatif (Kg/m)
R88L-EC-GM-05126-A 126 2 11,2
R88L-EC-GM-05168-A 168 3
R88L-EC-GM-05210-A 210 4
R88L-EC-GM-05546-A 546 12
.82
8.2 ]
L1 }“‘
[
25 W
o I
i
|
@ @ @ @ @ @ @ @D @ @
&—60— 00— — O 60— & —O0—6——©
nx42 2 284

105

Moteur linéaire Accurax
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Sans noyau de fer
Bobine moteur

R88L-EC-GW-07[]

Modele L1 (mm) L2 (mm) n
R88L-EC-GW-0703-[] 151,4 134 3
R88L-EC-GW-0706-[] 265,4 248 6
R88L-EC-GW-0709-[] 379,4 362 9
L2
nx38 5
38 ) 15
D53 - 2 =
. 6.4 -
s S —— e (Al g
— 43 45 « S
g A ©
—
Surface de montage Surface ce montage
s bobine c mateur i joug magnétiae
’ - - 165
Moteur avec rail magnétique (n° de commande distinct)
16,5
o o o o o o o o ) o o
— o
T B T T T
: . 1 Vb
\ I \ Il | ©
I I L e
i i e
L E Loo—
48
Moteur avec capteur Hall (en option)
L1
—l o ) o ) o o o ) o o
e
)
S
© le,
Unité : mm
Caractéristiques du cablage pour moteur avec connecteurs
6
5 1 Longueur du cable 100030
Connecteur en option 1~ ______~—5 Longueur du cable 50030 15 Longueur du cable 50030
Fabriqué par Hypertac ama Connecteur en option ama D-sub 9 broches (MALE)
4 2 SROCO8JMSCN169 (MALE) L2000
3 Code article broche : 021.423.1020 =g D-sub9broches (MALE) 6 9
Connecteur dalimentation Connecteur du capteur de température Connecteur de capteur Hall (en option)
N° broche Fil Fonction N° broche Fil Fonction N°brochd ——Fil Fonction
1 Noir Phase U 1 Non utilisé - 1 Marron 5V
2 Rouge Phase V 2 Non utilisé 2 Rouge Hall U
3 Blanc Phase W 3 Non utilisé 3 Gris Hall V.
4 Non utiisé - 4 Non utilisé 4 Jaune Hall W
5 Non utilisé B 5 Non utilisé - 5 Blanc GND
6 Vert Terre 6 Blanc PTC 6 Non utilisé_| Non utilisé
7 Marron PTC 7 Non utilisé_| Non utilisé
Connecteur homologue : 8 Vert NTC 8 Non utilisé_| Non utilisé
Type méle : SPOCOBKFSDN169 3 Jaune NTC 9 Non utilisé | Non utilisé
Boitier Blindage Boitier | Blindage
Rail magnétique
Modele L1 (mm) n Poids approximatif (Kg/m)
R88L-EC-GM-07114-A 114 1 25,5
R88L-EC-GM-07171-A 171 2
R88L-EC-GM-07456-A 456 7
165
16,5 )
L1
T
|
1
| o
' 3
|
1
. e —® &— — 6 :
e hed hed hed hed [
57 48
nx57 285

12

Servomoteurs c.a.



OMmRON

Unité de convertisseur série en option

Caractéristiques

Modéle de convertisseur série R88A-

SCOIKE [ SC02K-E

Description

Convertisseur série de 1 Vpp a transmission de données série G5 et avec entrée de capteur Hall

Capteur de température

Capteur KTY détection de bobine de moteur Capteur NTC détection de bobine de moteur
a noyau en fer sans noyau en fer

Caractéristiques
électriques

Tension d’alimentation

5 Vc.c., max. 250 mA fournies par le variateur

Résolution standard

Facteur d’interpolation 100 plus compte de quadrature

Frégquence d’entrée max.

400 kHz 1 Vpp

Signaux d’entrée analogique (cos, sin, Réf)

Amplitude d’entrée différentielle : 0,4 V a 1,2 V, niveau de signal d’entrée : 1,5a 3,5V

Signaux de sortie

Données de position, informations sur le capteur Hall et température, et alarmes

Méthode de sortie

Transmission de données série

Cycle de transmission

<42 ps

Caractéristiques
mécaniques

Résistance aux vibrations

98 m/s2 max. (1 a 2 500 Hz) dans les trois directions

Résistance aux chocs

980 m/s2, (11 ms) deux fois dans trois directions

Environnement

Température ambiante

04a55°C

Température de stockage

—202a80°C

Humidité 20 a 90 % d’humidité relative (sans condensation)
87 104,5
83,5
e .
~|
[N ~| o
g i 8
R S
92,5
/9@'5
N [
<
N° broche Signal N° broche Signal
Sortie d_onné_e§ s_érie vers 1 PS Interface de capteur de 1 Non utilisé
servodriver linéaire 2 /PS température sans capteur Hall 2 Non utilisé
3 Non utilisé 3 Non utilisé
4 Non utilisé 4 Non utilisé
8 —
g 15 5 Non utilisé 5 Non utilisé
6 Non utilisé 6 PTC
7 Non utilisé 7 PTC
9 8 5V 8 KTY/NTC
—
1 ﬂ 9 ov — Connecteur D-Sub 9 broches 9 KTY/NTC
10 Non utilisé (femelle) Boitier | Blindage
Connecteur D-Sub 15 broches " Non m!I!S?
(male) 12 Non utilisé
13 Non utilisé
14 Non utilisé
15 Blindage interne
Boitier | Blindage
N° broche Signal N° broche Signal
I_Emrée codeur 1 Vpp avec 1 SDA* Interface des capteurs Hall 1 5V
lignes programmables 2 SCL* et de température 2 Hall U
NUMERIK JENA standard 3 Nonuties 7 rarv
4 /Signal Réf (Uo-) 4 Hall W
5 /Signal Cos (U2-) 5 GND
6 /Signal Sin (U1-) 6 PTC
7 Non utilisé 7 PTC
8 5V 8 KTY/NTC
9 oV — Connecteur D-Sub 9 broches 9 KTY/NTC
10 Non utilisé (femelle) Boitier | Blindage
Connecteur D-Sub 15 broches i N.on utllls,e
(femelle) 12 Signal Réf (Uo)
13 Signal Cos (U2)
14 Signal Sin (U1)
15 Blindage interne
Boitier | Blindage

*Réservé. Veuillez ne pas utiliser

Remarque : Les broches 6, 7, 8, 9 des connecteurs CN2 et CN3 étant cablées en interne, le capteur de température peut étre connecté aux deux connecteurs.
Lorsque le capteur Hall est également requis, utilisez le méme cable pour les signaux Hall et Température, ainsi que pour le connecteur CN2.

Moteur linéaire Accurax
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Références de commande

(Reportez-vous au chapitre sur les servodrivers)

O]

! ) Modeles de servodrivers Accurax G5
Options du servodriver

EtherCAT et analogiques / & impulsions

Céble de

conversion
série

®

Cable du codeur
aimpulsions A/ B

@

Cable
d'alimentation

®

Unité de convertisseur série en option

Cable
d'extension
du codeur
SinCos en
option

®

Céble
d’extension
du capteur
Hall en
option

Céble
d'extension

du capteur de
température

en option Codeur

§% _ SinCos m:

: Codeur
i aimpulsions A/B

Rail magnétique R88L-EC-FM

2

/ Codeur a impulsions AB / codeur SinCos

Z
=
< @ Moteur a bobine & noyau en fer

R88L-EC-FW L
Moteurs linéaires avec

Ou sans noyau en fer

Remarque : Les symboles M®@®) ... indiquent la séquence recommandée pour sélectionner le moteur linéaire, les cables et le convertisseur série pour
un moteur linéaire.

Moteurs linéaires

R88L-EC-FW-[] Type a noyau en fer
230 Vc.a. monophasé / triphasé, 400 Vc.a. triphasé

Servodriver linéaire
Piéces du moteur linéaire (@) Modeles Accurax G5 analogiques /
a impulsions et EtherCAT
Symbole @ o'::ir::Ie Force pic @ Bobine de moteur a noyau en fer @ Rail magnétique |Capteur 230V 400 V
Hall
006 48N 105N R88L-EC-FW-0303-ANPC | R88L-EC-FM-03096-A R88D-KJ02H-[1-L| R88D-KII06FII-L
R88L-EC-FM-03144-A
®® 96 N 210N R88L-EC-FW-0306-ANPC | Rag| .EC-FM-03384-A R88D-KJ04H-[IJ-L| R88D-KI10FI-L
160 N 400N ) R88L-EC-FW-0606-ANPC R88D-KJ08H-J-L| R88D-K15FOOO-L
240N 600 N Bobine sans RB8L-EC-FW-0609-ANPC | R88L-EC-FM-06192-A R88D-K[110H-[J-L| R88D-K120FII-L
connecteurs R88L-EC-FM-06288-A | <
320 N 800 N R88L-EC-FW-0612-ANPC z R88D-K[115H-1]-L| R88D-KI30FII-L
608 N 1600 N R88L-EC-FW-1112-ANPC | R88L-EC-FM-11192-A z R88D-K[115H-[1]-L| R88D-KI30FIII-L
760N | 2000N R88L-EC-FW-1115-ANPC | R88L-EC-FM-11288-A +  |R88D-K115H-[I0-L| R88D-KI30FICII-L
48N 105 N R88L-EC-FW-0303-APLC | R88L-EC-FM-03096-A Ls R88D-KJ02H-[IJ-L| R88D-KI06FI-L
R88L-EC-FM-03144-A m
96 N 210N R88L-EC-FW-0306-APLC | Rgg| .EC-FM-03384-A § R88D-KJ04H-000-L| R88D-KI10FOOO-L
160 N 400N . R88L-EC-FW-0606-APLC o |R88D-KJ08H-J-L| R88D-K15F-L
Bobineavec R88L-EC-FM-06192-A
240 N 600N _|connecteurs| R8BL-EC-FW-0609-APLC | poo EC v oeoas a R88D-KJ10H--L| R88D-K120FII-L
320N 800 N R88L-EC-FW-0612-APLC R88D-K[115H-[1]-L| R88D-KI30FII-L
608 N 1600 N R88L-EC-FW-1112-APLC | R88L-EC-FM-11192-A R88D-K[115H-1]-L| R88D-KI30FII-L
760N | 2000 N R88L-EC-FW-1115-APLC | R88L-EC-FM-11288-A R88D-K(115H-[1J-L| R88D-KI30FICII-L

14
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OMmRON

R88L-EC-GW-[] Type sans noyau en fer

230 Vc.a. monophasé / triphasé

Piéces du moteur linéaire

Servodriver linéaire

(@) Accurax G5

Type r':grr:i? Force | (1) Bobine de moteur sans noyau (@ Rail magnétique | (3) Capteur Hall 230 v (anjgoivue/

yp nale pic en fer gnetiq P (EtherCAT) éimpu?s?ons)

29N | 100N R88L-EC-GW-0303-ANPS | Rg8L-EC-GM-03090-A R88D-KNO2H-ECT-L| R88D-KT02H-L

58N | 200N R88L-EC-GW-0306-ANPS | R88L-EC-GM-03120-A | R88L-EC-GH-03NN-A [ R88D-KNO8H-ECT-L| R88D-KT08H-L

87N [ 300N R88L-EC-GW-0309-ANPS | R88L-EC-GM-03390-A R88D-KN10H-ECT-L| R88D-KT10H-L

70N [ 240N R88L-EC-GW-0503-ANPS | R88L-EC-GM-05126-A R88D-KNO2H-ECT-L| R88D-KT02H-L

140N [ 480N | Bobine | R88L-EC-GW-0506-ANPS | R88L-EC-GM-05546-A | pog = cH_o5NN-A | R88D-KNO4H-ECT-L| R88D-KT04H-L
sans R88L-EC-GM-05168-A

210N | 720N | connec- | RBBL-EC-GW-0509-ANPS | Rag| .EC-GM-05210-A R88D-KNO8H-ECT-L| R88D-KT08H-L

141N | 700N teurs [ R88L-EC-GW-0703-ANPS R88D-KNO4H-ECT-L| R88D-KT04H-L
1400 R88L-EC-GM-07114-A

282N | R88L-EC-GW-0706-ANPS | poo ™" 201 071 71-A | ResL-EC-GH-07NN-A | RBBD-KNOBH-ECT-L| R88D-KTO8H-L
2100 R88L-EC-GM-07456-A

423N | “ R88L-EC-GW-0709-ANPS R88D-KN10H-ECT-L| R88D-KT10H-L

29N [ 100N R88L-EC-GW-0303-APLS | Rg8L-EC-GM-03090-A R88D-KNO2H-ECT-L| R88D-KT02H-L

58N | 200N R88L-EC-GW-0306-APLS | R88L-EC-GM-03120-A | R88L-EC-GH-03NN-A [ R88D-KNO8H-ECT-L| R88D-KTO8H-L

87N [ 300N R88L-EC-GW-0309-APLS | R88L-EC-GM-03390-A R88D-KN10H-ECT-L| R88D-KT10H-L

70N [ 240N R88L-EC-GW-0503-APLS | R88L-EC-GM-05126-A R88D-KNO2H-ECT-L| R88D-KT02H-L

140N | 480N | Bobine [ R88L-EC-GW-0506-APLS | R88L-EC-GM-05546-A EC-GH- _a | RB8D-KNO4H-ECTL | R88D-KT04H-L

avec R88L-EC-GM-05168-A | HE8L-EC-GH-05NN-A

210N | 720N | connec- | R88L-EC-GW-0509-APLS | Rgg| .EC-GM-05210-A R88D-KNO8H-ECT-L| R88D-KT0O8H-L

141N | 700 N teurs R88L-EC-GW-0703-APLS R88D-KNO04H-ECTL | R88D-KT04H-L
1400 R88L-EC-GM-07114-A

282N | R88L-EC-GW-0706-APLS | poo ™= X" S 071714 | RBSL-EC-GH-07NN-A | R88D-KNO8H-ECT-L| R88D-KTO8H-L
2100 R88L-EC-GM-07456-A

423N | “ R88L-EC-GW-0709-APLS R88D-KN10H-ECT-L| R88D-KT10H-L

Servodriver

(@ Reportez-vous au chapitre sur les servodrivers Accurax G5 pour les spécifications d’entrainement détaillées et une sélection d’accessoires

d’entrainement.

Carte de conversion série

Symbole

Caractéristiques

Modeéle

®

Carte de conversion série de 1 Vpp a transmission de données série G5 (avec capteur KTY détection de bobine de moteur & noyau en fer)

R88A-SCO1K-E

Carte de conversion série de 1 Vpp a transmission de données série G5 (avec capteur NTC détection de bobine de moteur sans

noyau en fer)

R88A-SCO2K-E

Remarque : Si aucun capteur de température n’est nécessaire, vous pouvez utiliser n'importe quel convertisseur.

Cable du convertisseur série vers le servodriver

Symbole Caractéristiques Modeéle Présentation
@ Variateur linéaire Accurax G5 vers cable (1,5 m|R88A-CRKNO001-5CR-E
du convertisseur série. 3m |R88A-CRKNOO3CR-E
(Connecteurs R88A-CNK41L et DB-15) 5m |R88A-CRKNOOSCR-E
10 m |R88A-CRKNO10CR-E EH 3
15 m |R88A-CRKNO15CR-E
20 m |R88A-CRKNO20CR-E

Remarque : Ce cable peut également étre utilisé pour une disposition de broches standard du codeur Numerik Jena a impulsions A / B.

Cable d’alimentation

Symbole Caractéristiques Modeéle Présentation
@ Pour moteurs linéaires a noyau en fer 1,5 m|R88A-CAWKO001-5S-DE

R88L-EC-FW-0303-[] 3m |R88A-CAWKO003S-DE

R88L-EC-FW-0306-L] 5m |R88A-CAWKO0055-DE
10 m |R88A-CAWKO010S-DE
15 m |R88A-CAWKO015S-DE
20 m |R88A-CAWK020S-DE T (¢ =

Pour moteurs linéaires a noyau en fer 1,5 m|R88A-CAWL001-5S-DE

R88L-EC-FW-0606-U 3m |R88A-CAWL003S-DE

R88L-EC-FW-0609-L] 5m |R8BA-CAWLO05S-DE

R88L-EC-FW-0612-[]

R8SL-EC-FW-1112-0] 10 m |R88A-CAWL010S-DE

R88L-EC-FW-1115-[1 15 m |R88A-CAWL015S-DE
20 m |R88A-CAWL020S-DE

Pour moteurs linéaires sans noyau en fer |1,5 m|R88A-CAWB001-5S-DE

R88L-EC-GW-[] 3m |R88A-CAWB003S-DE
5m |R88A-CAWB005S-DE =
10 m |R88A-CAWB010S-DE Xe
15 m |R8BA-CAWB015S-DE =
20 m [R88A-CAWB020S-DE

Moteur linéaire Accurax
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Cable de codeur linéaire vers convertisseur série

Symbole Caractéristiques Modele Présentation
Cable d’extension pour codeur 1,5 m|R88A-CFKA001-5CR-E
linéaire Numerik Jena vers 3m |R88A-CFKAOO3CR-E
R88A-SCOLIK-E convertisseur série 5m |R88A-CFKAOOSCR-E
(connecteur DB-15)
(Ce cable de rallonge est optionnel) 10 m |R88A-CFKAOT0CR-E
15 m |R88A-CFKA015CR-E
Cable d’extension pour codeur 1,5 m|R88A-CFKC001-5CR-E
linéaire Renishaw vers 3m |R88A-CFKCO03CR-E
R88A-SCOLIK-E convertisseur série 5m |R88A-CFKCOO5CR-E (C
(connecteur DB-15)
(Ce cable de rallonge est optionnel) 10 m |R88A-CFKCO10CR-E
15 m |R88A-CFKCO15CR-E
Céble d’extension pour codeur 1,5 m|R88A-CFKD001-5CR-E
linéaire Heidenhain vers 3m |R88A-CFKDOO3CR-E
R88A-SCOL[IK-E convertisseur série 5m |R88A-CFKDOOSCR-E
(connecteur DB-15)
(Ce cable de rallonge est optionnel) 10 m |R88A-CFKDO10CR-E
15 m |R88A-CFKDO15CR-E

Céble de capteurs Hall et Température vers convertisseur série

Symbole Caractéristiques Modeéle Présentation
@ Cable d’extension depuis capteurs 1,5 m|R88A-CFKB001-5CR-E
Hall et de température vers 3m |R88A-CFKBOO3CR-E
(Fliiﬁfctceﬂ%i ;)O”"e”'sse“f série 5m |R8BA-CFKBOO5CR-E (¢
(Ce cable de rallonge est optionnel) 10 m |R88A-CFKBO10CR-E
15 m |R88A-CFKB015CR-E
Connecteurs

Caractéristiques

Modeéle

Connecteur codeur servodriver Accurax G5 (pour CN4)

R88A-CNK41L

Connecteur de cable d’alimentation Hypertac IP67 pour moteurs linéaires a noyau en fer

LPRA-06B-FRBN170

Connecteur de cable d’alimentation Hypertac IP67 pour moteurs linéaires sans noyau en fer

SPOC06KFSDN169

TOUTES LES DIMENSIONS INDIQUEES SONT EN MILLIMETRES.
Pour convertir des millimétres en pouces, multipliez par 0,03937. Pour convertir les grammes en onces, multipliez par 0,03527.

Cat. No. I160E-

FR-02

Les produits étant sans cesse améliorés, ces caractéristiques peuvent étre modifiées sans préavis.
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